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Abstract

Amputations represent a great challenge and create difficulties for patients in terms of mobility,
making it difficult for them to function on a daily basis. Science must therefore respond to
the call to contribute to solving this problem by offering its users suitable, comfortable, light
and resistant alternatives that give them a floor that imitates the natural state. So, in this
work, we focused on designing a prosthesis specifically for femoral amputations; composed of
two parts, the socket and the knee joint. In the first device, our goal is to reduce its weight
while maintaining the necessary strength, which will reduce the burden on patients and reduce
material costs for manufacturers.

As for the second device, we endeavored to propose two designs for the knee with two different
damping systems, one mechanical and the other pneumatic. This alliance will offer two layers
suitable for all classes of society. Both designs ensure resistance and simulation of normal
condition.

Keywords : Knee prosthesis, Socket, 3D Scan, Design, Optimization, Prototyping.




Résumé

Les amputations représentent un grand défi et créent des difficultés pour les patients en
termes de mobilité, ce qui rend difficile leur fonctionnement au quotidien. La science doit donc
répondre a 'appel de contribuer a résoudre ce probléme en proposant a ses utilisateurs des
alternatives appropriées, confortables, 1égeres et résistantes qui leur donnent un sol qui imite
I’état naturel. Ainsi, dans ce travail, nous nous sommes concentrés sur la conception d’une
prothese spécialement pour les amputations fémorales ; composé de deux parties, 'emboiture et
I’articulation de genou. Dans le premier dispositif, notre objectif est de réduire son poids tout
en conservant la résistance nécessaire, ce qui réduira la charge pesant sur les patients et réduira
les cotits matériels pour les fabricants.

Quant au deuxieme dispositif, nous nous sommes attachés a proposer deux conceptions pour le
genou avec deux systemes de controle de la phase pendulaire différents, 'un mécanique et 'autre
pneumatique. Cette alliance offrira deux couches adaptées a toutes les classes des besoin des
amputée. Les deux conceptions assurent la résistance et la simulation de la condition normale.

Mots clés : Prothese de genou, Emboiture, Scan 3D, Conception, Optimisation, Prototypage.
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